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(57) Abstract: The invention relates to a method for laser beam machining, in particular laser beam welding of bodywork compo- 
^? nents (14), with the aid of a remote laser head (3), which is guided by a robot (5) comprising a multi -axial robot hand (7). During 
the welding process, the emitted laser beam (12) is guided along the welding path (19) on the component (14) by orientation mod- 
ifications and with a variable irradiation angle p, said orientation modifications only being produced by pivoting displacements (7) 
O of the manipulator hand (7) about at least one of its hand axes IV, V, VI. 
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Erklarung gemaB Regel 4.17: 

— Erfindererklarung (Regel 4A7 Ziffer iv) nurfur US 



Veroffentlicht: 

— mit intemationalem Recherchenbericht 

— vor Ablauf der fur Anderungen der Anspriiche geltenden 
Frist; Veroffentlichung wird wiederholt, falls Anderungen 
eintreffen 

Zur Erklarung der Zweibuchstaben- Codes und der anderen Ab~ 
kurzungen wird auf die Erklarungen ("Guidance Notes on Co- 
des and Abbreviations") am Anfang jeder regularen Ausgabe der 
PCT-Gazette verwiesen. 



(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Laserstrahlbearbeiten, insbesondere Laserstrahlschweissen, von 
Karosseriebauteilen (14) mit einem Remote-Laserkopf (3), der von einem Roboter (5) mit einer mehrachsigen Roboterhand (7) ge- 
fuhrt wird. Wahrend des Schweissens wird der emittierte Laserstrahl (12) entlang der zu verfolgenden Schweissbahn (19) am Bauteil 
(14) durch Orientierungsanderungen und mit veranderlichen Einstrahlwinkeln P gefuhrt, wobei seine Orientierungsanderungen nur 
durch Schwenkbewegungen der Manipulatorhand (7) und mindestens eine ihrer Handachsen IV, V, VI erzeugt werden. 



